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@ System e de security pour vehlculo automobBe. 

@ SysiSmo ds e£ccrit* petir v*hlei!>» ««tonvw 
bfle, comportant des moyens pour commander 
au moms un organe de securite en sftuaaon de 
retoumement du vehlcule automobBe, caracte- 
rise par le felt qirH comporte un gyrometre (10) 
mesurant la Vitesse de rotation de route et des 
accelefometres (11, 12. 13) et des moyens elec- 
troniques (9) pour trailer les slgnaux de ce 
gyrometre et des accelerometres pour 
commander factlonnement de I'oroane de 
securite. 
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SYSTEME DE SECURITE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



lu urgsenle invention a pour objet unsyateme do 
securite pour vehicuie automobile comprenant des 
moyens pour commander au moire un organs de 
securite en situation de retournement du vehicuie. 

Pour des raisons de securtte en cas de retourne- 
ment, on prevoit un arceau de securite fixe et deploys 
sur les vehicules de type coupe. Pour des raisons 
esthetiques, on cherche a eviter cet arceau fixe. On 
a deja envisage de mooter un arceau escamotabie 
abalsse en position de repos. Cet arceau se met auto- 
matiquement en position relevee des I'amorce <fim 
retoumemenL 

.La presents Invention a pour but de fournir tin 
systems de securite d'un organ e de securtte dont Ie 
p3otage permet de discriminer, avec une bonne pre- 
cis ton, les cas de retournement notamment Bes aux 
derapages. 

Selon une caracteristique. Ie "systeme de securtte 
comports un gyrometre mesurant la vitesse de rota- 
tion de rouils et des accelerometres et des moyens 
electro niques pour traiter les sign aux de ce gyrometre 
et des accelerometres pour commander Tactionne- 
ment de I'organe de securite. 

Selon une caracteristique, Ie systeme comports 
des moyens de traftement pour calculer Ie rapport 
d 'acceleration transversals sur racceleration verth 
cala et si ce rapport depose un seuO predetermine 
pour autoriser I'integrattan de la vitesse angulaire de 
roulis issue du gyrometre pendant une periods de 
temps predeterrninee et si Ie signal resultant de rinte- 
g ration depose une vaieur seu8 predeterrninee (SJ 
pour commander ractionnement de I'organe de secu- 
rity. 

Selon une caracteristique, Ie systeme comporte 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
Cacceleration dans Ie plan du vehlcule a parfa'r des 
signaux d* acceleration longitudinale et d'acceleration 
transversa] e des accelerometres si. cette vaieur 
depasse un seuil predetermine pour autoriser finte- 
gration de la vitesse angulaire de roulis issue du gyro- 
metre pendant une perfode de temps predeterrninee 
et si Ie signal resultant de ('integration depasse une 
vaieur seuil predeterrninee (SJ pour commander 
ractionnement de rorgane de securite. 

Selon une caracteristique, la command e du sys- 
tems de securite est actlonnee iors de forte vaieur de 
la vftesse de rotation de roulis du vehlcule. 

Selon une caracteristique, Ie systeme comports 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
^acceleration dans ie plan du vehicuie a partir des 
signaux d*acc616ratlon traneversale ot d'accoloration 
longitudinale et si ce module depasse un seu3 prede- 
termine (Sj) pour commander ractionnement de la 
commands de rorgane de securite. 

(.'invention vo main tenant Atro decrfte oveo plus 



de detail en se referent a un mode de realisation 
donne a titre d'exemple et represente par les dessins 
annexes sur lesqueis: 
5 - La figure 1 est une vue paru'eUe d'un vehicuie 
equipe du dtspostm selon Hnvenuon, 

- La figure 2 est une vue en elevation du meca- 
nisma du disposftif, 

- La figure 3 est une vue de la command e asso- 
rt ciee au disposftif, 

- La figure 4 est un schema fonctionnel de relec- 
tronrque de paotage du disposftif, 

- La figure 5 est un schema de la strategic de pilo- 
tage, 

18 - La figure 6 est un schema de vdhicule en diffe- 
rentes situations de retournement 
En se referant a la figure 1, le systeme comprend 
deux organ es de securtte 1. Ces organes sont des 
arceaus monies prvotants autour (faxes longRudl- 
20 naux 2 du vehicuie sur des supports 3 fixes lateral e- 
ment a la caisse du vehicuie. II y a un arceau par 
siege. 

En position de repos. ces arceaux sont replies 
dans la position A, derriere (es sieges a I'interieur de 

25 Fenveioppe de caisse. Us presentent des moyens 
d'accrochage cooperant avec des verrous 4. Us peu- 
vent se de pi oyer, en pivotant, Jusqu'a ce que les orga- 
nes d'accrochage viennent s'endencher dans les 
verrous 4. Dans ia position uepio/ce reperes S, ics 

so arceaux assurent la securite des passagers. Cheque 
arceau d6bat deniere le siege dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de prvotement est donne par des 
organes Ractionnement par exemple des verlns 
95 pneumatiques 6 action nes chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L'amvee du 
gaz sous pression dans le verin 6 est contrdlee par 
une vanne pyro technique 8 command 6e par une unite 
electronique 9. 
40 L'etectronique 9 recoit les informs tions d\in gyro- 

metre 10 de mesure du roulis, d'un accelerornetre 1 1 
longitudinal, d'un accelerornetre 12 transversal, d'un 
acceierometre 13 vertical. 

Les signaux de mesure provenant des accelero- 
45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoyes a un circuit de calcul 14 qui determine un 
module d'acceleration dans le plan du vehlcule. Ce 
calcul est du type KtCyt) 2 * M*) 2 . Lb signal du circuit 
14 est envoye a deux comparateurs 15 et25 qui deter- 
so mlnen t si le signal depasse ou non les seuDs S 4 et 
predetermines. 

Los signaux provonantdoc acc6l*rom&tro« trans- 
versal et vertical 12 et 13 sont envoyes a un com pa- 

_ rateur 16 determinant si le rapport depasse un 

oouB Sy prcddtof roil >6» 



3 



EP0430 813 A1 



4 



Les signaux da sortie des circuits 15 et 16 sont 
envoy es par rintermfedlatre d'un circuit 00 17 a un cir- 
cuit 18. 

Le signal du circuit 25 envoie un signal da valida- 
tion a una cornmande 24 par llrrtermediaire d'un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenant du gyrometre a roufe 10 indi- 
que la vitesse angulaire de roulis. Ce signal est 
envoye a un circuit dTntegrafion 19 assurantrintegra- 
tion du signal vitesse du gyrometre a roulis 10 et a un 
comparateur 22. Le circuit dlntegration 19 recoit ie 
signal du circuit 18. 

Llntegratiori du signal vitesse da roufls est assu- 
red par te circuit 19 pendant una periode de temps 
p redetermine e. Ce signal integre est envoye a un 
comparateur 20 qui, si le signal depasse un seu3 pre- 
determine S* envoie un signal de validation a una 
cornmande 24 par I'Urtermddtaire d'un circuit OU 23. 
Cette strategic permet dTntegrerle signal vitesse de 
roulis pendant des periodes de temps finies, ce qui 
permet de s'affranchlr ain&i das problemes de derive 
dQs aux offsets. 

Le signal du gyrometre 10 est envoy 6 a un 
comparateur 22 determinant si le signal depasse un 
seuil predetermine S* Le signal de sortie du compa- 
rateur22 est envoy* avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 commandant la dispositif 24 
d 'a ctio nnoment du veriru 

Les differents seuBs et la periode de temps durant 
laquefle on autorise rintegration sont definis en fonc- 
tior. du v^hicjle 'stnjrfure. dvnamiouaV 

La cornmande electronlque du systeme. Uant 
compte des dtverses situations de retoumemenL 

SI le seufl S, est depasse, r/est-a-dire si le rapport 
acceleration transversale 12 sur acceleration verti- 
caie 1 3 est superteur a ce seuil, rintegration du signal 
du gyrometre 10 est realisee pendant la periode de 
temps AT defini e par le circuit 1 8. Si la valeur de cette 
integrate est superieure au seuil Sj, le comparateur 
20 declenche la cornmande du systems de securite. 
Cette cornmande intervient, en particulier, en cas de 
retbumement sur plan incline" (figure 6A). Oans ce 
cas, le vecteur M» sort du triangle de substentation du 
vehicule (triangle de substentation defini par la hau- 
teur du centre de gravite et la demwoie du v£hicu(e. 

Ce cas peut aussi se produire en cas de dera- 
page suM cTune reprise CadWrence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce derapage peut se produire meme sous 
faible acceleration transversale si le v6hfcuie est sur 
un sol de faible adherence. 

Au moment da la reprise tfadhfirenee ou du choc 
contre I 'obstacle, le rapport tf acceleration transver- 
sale sur acceleration verticale peut de passer le seufl 
Si et autoriser rintegration du signal vftesse angulaire 
du route* 10. 

Si (a vaieur du module de l'acce'16 ration dans le 
plan horizontal du vehicule donne par Pexpresston K T 
(nP + K». (n) 2 est superieure au seuil S* f integration 



du signal du gyrometre 10 est realisee par le circuit 19 
pendant la periode de temps AT definie par le circuit 
18. SI la valeur de rintagrale depasse le seuil S* le 
comparateur 20 declenche la cornmande de I'arceau. 

5 Cette cornmande intervient dans les cas 9 lustres figu- 
res 6B, 6C deja oris en compte dans le cas precedent 
Mais on fait intervenir la notion d'antlcipation Interes- 
sante pour obtenir un meinour temps de reponse en 
comportement dynamique du v6*hicule. 

10 Si la vaieur de la vitesse angulaire de roulis est 
superieure au seuB le comparateur 22 dedencha 
la cornmande de I'arceau. 

Si la vaieur du module de 1* acceleration dans te 
plan horizontal du vehicule est superieure au seuil S* 

is on declenche la cornmande de I'arceau. Cette 
cornmande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systems de securfte pourrait etre appftqu* a 
cTautres organes de securite qu'un arceau de secu- 
20 rite. 

En resume, le disposing electronlque dont le 
schema synoptiqoe est donne figure 4, permet la mise 
a feu du verin lorsque I'une au molns des conditions 
auivantes est realisee : 
25 - le module de ('acceleration dans le plan horizon- 
tal du vehicule est superieur au seuB S 5 , 
— la vitesse angulaire de roulis est superieure au 
»eu9 3> 

• Le module de I'accele ration dans le plan hori- 
» zontaJ du vehicule est superieur au seuil S 4 et 
Tangle de roulis est superieur au seuil S 2f 
- le rapport acceleration transversale sur accele- 
ration verticale est superieure au seuil S t et 
('angle de roulis est superieur au ssuQ S3. 

35 

Revendications 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile, 
40 comports nt des moyens pour commander au 
molns un organe de securite en situation de 
retoumement du vehicule automobile, caracte- 
rise par le fait qull comporte un gyrometre (10) 
mesurant (a vitesse de rotation de. roulis et des 
45 acceierometres(11, 12, 13) et des moyens eiec- 
troniques (9) pour trailer las signaux de ce gyro- 
metre et des accelerometres pour commander 
I'actionnement de f organe de securite. 

so 2. Systeme seionla revendlcation 1 , characterise par 
la fait qi/8. comporte das moy&ns de trait erne nt 
pour calculer le rapport d'acceleration transver- 
sale sur ('acceleration verticale et si ce rapport 
depose un seuO predetermine pour autoriser 

Sf rintegration de la vftacco angulaire da roulis tccue 

du gyrometre (10) pendantuna periode de temps 
predetermine et si le signal resultant de rinte- 
gration depose una valeur seufl pre'determfne'e 
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(SJ pour commander ractio nnement do rorgane 
de securite. 

3. Systems selon I'une quelconque des revendlca- 
tions precederrtes, caracterise par la faft qu*B 5 
comports des moyens da traJtement pour calcuier 

un module de racceJeration dans le plan du vehi- 
cle a partir des signaux (facceleration longitudl- 
naSe et (facceleration transversals des 
accelerometres el si cette valeur depasse un w 
seuB predetermine pour autoriser rintegratton de 
la vtUssse angulelrw de rouJto baud du gyrometro 
(10) pendant une pedlode de temps predfterrnl- 
nee et si le signal resultant de (Integration 
depasse une valeur seufl predetermines (82} 15 
pour correnander racaonnemeru de rorgane de 
sewrite. 

4. Systeme selon I'une quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise par Is fait que la 20 
commands du systeme de securfte est acfionnee 

lors de forte valeur de la Vitesse de rotation de 
roulis du vehicule. 

5. Systeme selon la revendicatlon 1 , caracterise par 25 
le fait quU comporte des moyens de traRement 
pour calcuier un module de racceJeration dans le 
plan du vehicule a partir des signaux cf accelera- 
tion transversals et (facceleration longitudinals 

et si ce module depasse un seuQ predetermine 30 
(S 6 ) pour commander I'acuonnement de la 
. commands de rorgane de s6curite. 

6. Systeme selon I'une quelconques des revendlca- 

uo ns precedentes, caracterise par le ran que 33 
I'organe de securite est un arceau mobile de 
securite. 

7. Systeme selon la revendication 6, caracterise par 

le fait que cet arceau (1) est monte prvotant *o 
autour (Tun axe longitudinal (2) .du vehicule et 
poite des moyens d'accrochage suscepUeles de 
s'endencher dans un verrou. 

8. Systeme selon I'une quelconque des revendlca- 45 
tlons 6 et 7, caracterise par le fait quU comporte 
deux arceaux as sod 6s chacun a un siege. 
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